Regulamentul Competitiei

“Zilele Tehnicii Studentesti”

Proba de roboti mobili

Competitia ,,Zilele Tehnicii Studentesti” reprezintd un cadru de manifestare a
excelenter in domeniul roboticii si mecatronicii, stimuldnd creativitatea, inovatia si
gandirea inginereascd. Participantii vor concura utilizand platforme robotice mobile
concepute si realizate exclusiv de catre echipele participante. Se interzice utilizarea unor
platforme achizitionate integral de la entitdti comerciale, iar fiecare robot va fi supus unei
analize riguroase de catre juriu pentru validarea conformitatii.

Structura competitiei

Sectiunea dedicatd robotilor mobili este alcatuita din doud probe distincte:
e Proba I — Traseu de viteza (P1);
e Proba 2 — Traseu cu obstacole (P2).

Fiecare proba presupune doud manse, iar punctajul final (P) va fi determinat conform
formulei:

P=03 P +0,7 P

Traseele sunt stabilite de comisia de competitie cu o zi Tnainte de desfasurarea concursului.



Descrierea probelor

Proba 1 — Traseul de viteza (P1)

Robotii trebuie sd urmeze un traseu prestabilit, alcatuit din linii drepte si arce cu
raza minima de 100 mm, fara intersectii. Traseul este marcat cu negru pe un fundal alb si
are o latime de 15 mm. Echipele trebuie sd programeze robotii astfel incat acestia sa
parcurgad traseul autonom, fara abateri de la directia impusa.

Evaluare si punctaj

Performanta echipelor va fi cuantificatd in functie de timpul de parcurgere a
traseului si de eventualele penalizari. Punctajul maxim (100 puncte) va fi atribuit echipei
care obtine cel mai bun timp (#r), celelalte echipe vor obtine un punctaj proportional cu
timpul realizat, calculat pentru fiecare mansa cu relatia:

Pni = (tr/tni) 100

unde : t; — timp de referintad (cel mai bun timp realizat de o echipa, in cele 2 manse);
tai — timpul realizat de echipa ,,n” in mansa ,,i = 1,2”;

pni — punctajul aferent timpului obtinut de echipa ,,n” in mansa ,,i = 1,2”.

La punctajul obtinut in urma timpului realizat se aplica penalizarile corespunzatoare
evolutiei din mansa respectiva.

Penalizari

a. Daca robotul paraseste traseul/linia, echipa va fi penalizata cu 10 puncte si trebuie

sd intervind pentru a repozitiona robotul pe linie, in locul in care acesta a iesit;
b. Orice altd interventie asupra robotului va fi penalizata cu 10 puncte;

c. O echipa poate interveni asupra robotului de maxim 3 ori pe parcursul unei manse.
La a patra interventie, timpul de parcurgere a traseului, in mansa respectiva, nu este

luat n considerare, iar punctajul este 0.

d. Daca in urma contorizarii penalititilor va rezulta o valoare negativa, atunci

punctajul acordat echipei pentru proba P;va fi0.



Proba 2 - Traseul cu obstacole (P2)

Echipa va programa robotul pentru a urmari un traseu marcat cu obstacole, care trebuie
tratate conform prezentului regulament. Traseul este marcat cu negru pe o suprafata alba,
are latimea de 15 mm, este format din lini1 drepte, arce cu raza minima de 100 mm si
obstacole. Distanta minima intre 2 linii alaturate ale traseului este de 200 mm. Traseul va

include 5 tipuri de obstacole, ordinea aparitiei lor fiind stabilitd de comisia de competitie.

Robotul trebuie sa parcurga circuitul de la linia de START la linia de SOSIRE, in mod
autonom, sa nu se abata de la traseu si sa parcurga fiecare obstacol, in ordinea aparitiei lui
pe traseu. Membrii echipei pot interveni in situatia in care robotul se abate de la traseu sau
nu a parcurs cu succes un anumit obstacol. Orice interventie este penalizata, iar robotul va
fi repozitionat pe traseu in locul in care a iesit sau inaintea obstacolului care nu a putut fi

depasit.

Tipuri de obstacole

Tipurile de obstacole din cadrul acestei probe pot avea forma si caracteristicle descrise mai

jos:

Obstacol 1 — Linie intrerupta

A

E

!

OBSTACOL DE TIP 1

0,00 mm

' dimensiunea intreruperii fiind de max. 50 mm.

Continuarea traseului/liniei intrerupte se face
prin una din variantele A, B, C, D sau E pe
traseu fiind desenatda NUMALI una din cele 5
variante corespunzatoare iesirii (vezi figura
alaturatd). Obstacolul are o intrare si o singura
iesire. Robotul trebuie sa depaseasca obstacolul
in mod autonom.

G
I Descriere:  Traseul/linia este intrerupta,




OBSTACOLDETIP 2

Obstacol 2 — Linie zig-zag

Descriere: Traseul/linia este franta alternativ la
unghiuri de 90 de grade. Geometria
obstacolului este descrisa in figura alaturata.
Numarul de trepte ale obstacolului este stabilit
de comisia de competitie, acesta avand
obligatoriu o intrare si o singura iesire. Robotul
trebuie sa depdseasca obstacolul in mod
autonom.

200 250 mm

OBSTACOL DE TIP 3

Obstacol 3 — Sens giratoriu

Descriere: Traseul este descris in figura
alaturata, obstacolul avand obligatoriu o intrare
si o singura iegire. Obstacolul are forma de inel
circular cu diametrul exterior de 250 mm.
Robotul trebuie sd depaseasca obstacolul in
mod autonom, prin parcurgerea liniei (prin
stanga sau dreapta) si nu prin salt direct catre
1esirea obstacolului.




Obstacol 4 — Intersectie in cruce

Descriere: Intersectie la 90 de grade a traseului.
Robotul trebuie sa-si continue deplasarea pe
directia ,,inainte” fara a fi influentat de
intersectie. Intrarea si iesirea in linie dreaptd
vor fi de minim 300 mm, iar linia de intersectie
va depasi traseul in stanga, respectiv dreapta cu
minim 100 mm. Robotul trebuie sd depaseasca
obstacolul in mod autonom.

OBSTACOLDE TIP 4

Acordarea punctajului

Punctajul alocat probei este de maxim 100 de puncte si depinde de numarul de obstacole
parcurse corespunzator, numarul de penalizari si timpul necesar parcurgerii probei.

Punctajul se va acorda in modul urmator:

e Numair de obstacole parcurse corespunzitor: se acordda 10 puncte pentru
parcurgerea corespunzatoare a fiecarui obstacol si 10 puncte pentru trecerea liniei de
sosire. Traseul va include obligatoriu un numar de 6 obstacole, ordinea si tipul lor
fiind stabilite de catre comisie. Traseul poate include doar tipurile de obstacole
definite anterior. Parcurgerea cu succes a intregului traseu se puncteaza cu 70 de
puncte, dacd nu au existat penalizari. O echipd poate renunta la parcurgerea unui
obstacol, cu pierderea celor 10 puncte aferente acestuia §i o penalizare, pentru

interventia de plasare a robotului, pe traseu, dupa obstacol.

e Penalizari: fiecare interventie asupra robotului se penalizeaza cu 5 puncte fiind
admis un numar de maxim 5 interventii/penalizari, pe tot traseul. Membrii echipei
pot interveni in situatia in care robotul se abate de la traseu sau nu a parcurs
corespunzator un anumit obstacol. Orice interventie este penalizata, iar robotul va

fi repozitionat pe traseu in locul in care a iesit sau Tnaintea obstacolului care nu a



putut fi depasit corespunzator, dacd echipa nu abandoneaza depasirea obstacolului

respectiv.

e Timpul de parcurgere a traseului. In cazul in care un robot parcurge intreg
traseul cu obstacole si trece de linia de sosire, se vor acorda suplimentar un numar
de maxim 30 de puncte, in functie de timpul realizat, astfel:

e Se acorda 30 de puncte robotului care a realizat cel mai bun timp de parcurgere
integrald a traseului, in cele 2 manse, iar timpul realizat va fi considerat timp de

referinta (t;);

o Celelalte echipe, care parcurg integral traseul, vor obtine un punctaj

proportional cu timpul realizat, pentru fiecare mansa, calculat cu relatia:

Pni = (t/tai) * 30
unde :
t: — timp de referintd (cel mai bun timp realizat de o echipa, in cele 2 mange);
tai — timpul realizat de echipa ,,n” in mansa ,,i = 1,2”;

pni — punctajul aferent parcurgerii corecte a traseului , obtinut de echipa ,,n” in
mansa ,,i=1,2".

Daca in urma contorizarii penalitatilor va rezulta o valoare negativa, atunci punctajul

acordat echipei pentru proba P2 va fi 0.

Ordinea intrarii in competitie. Ordinea de intrare in competitie a echipelor se

stabileste diferentiat pentru fiecare proba in parte, astfel:

- Proba Py — ordinea este stabilitd prin tragere la sorti la debutul probei. Procesul este
condus de echipa de arbitri. Fiecare echipd va parcurge cate o mansa in ordinea stabilita
prin tragerea la sorti. Mansa a doua se va desfasura in aceeasi ordine, pauza intre manse

fiind de 20 de minute.

- Proba P> — ordinea este stabilitd de punctajele obtinute la prima proba, echipa cu cel mai
mic punctaj intrd prima, iar echipa cu cel mai mare punctaj intrd ultima in competitie. Toate

echipele vor parcurge o prima mansa in aceastd ordine. Mansa a doua se va desfasura in



aceeasi ordine, pauza intre mange fiind de 20 de minute. Probele P si P> se vor desfasura

la un interval minim de 2 ore.

Masurarea timpului. Timpul de parcurgere a traseelor va fi madasurat prin
intermediul unui sistem optoelectronic. Acesta va declansa masurarea timpului atunci cand
partea frontala a unui robot trece de linia de start, respectiv se va opri automat Tn momentul

in care partea frontala a robotului trece de linia de sosire.

Sistemul electronic va afisa permanent timpul pe un ecran (tabela electronicd), astfel incat
fiecare echipd va putea verifica timpul celorlalte echipe competitoare. Setarea pe zero a
sistemului de misurare se va face doar de echipa de arbitri. In paralel cu masurarea
electronica a timpului, arbitrii vor cronometra evolutia fiecarui robot pentru confirmarea
timpului de pe tabela electronica. Timpul oficial este cel masurat de sistemul electronic,
insa trebuie validat de arbitri. In caz de defectiune a sistemului electronic, timpul se va

masura de arbitri cu ajutorul a doua cronometre.

Componenta optionala — Imprimare 3D

In cadrul competitiei, organizatorii pun la dispozitia echipelor participante
imprimante 3D, care pot fi utilizate pentru realizarea unor elemente estetice, decorative sau

de personalizare destinate montarii pe robotii mobili.

Participarea la aceastd componentd este optionald si nu conditioneazd participarea la

probele P1 si P2.
Echipele participante au posibilitatea:

« sdse prezinte la competitie cu robotul si elementele estetice realizate anterior, inclusiv

prin imprimare 3D;

o sa realizeze, in cadrul evenimentului, elemente estetice sau decorative prin utilizarea

imprimantelor 3D puse la dispozitie de organizatori;



o sa utilizeze elementele astfel realizate pentru personalizarea si imbunatitirea
aspectului exterior al robotului, cu respectarea conditiilor tehnice si de sigurantd

stabilite de organizatori.

Elementele estetice realizate prin imprimare 3D nu trebuie sd afecteze functionarea,
autonomia, siguranta sau capacitatea robotului de a parcurge traseele prevazute in

regulament.

Pentru participarea la componenta de imprimare 3D si/sau pentru utilizarea creativa si
originald a elementelor realizate prin aceastd tehnologie se pot acorda puncte bonus,

conform criteriilor stabilite de comisia de concurs.



